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La presente invention concerne le domaine technique des capteurs magnetiques 
sans contact adaptSs pour reperer la position d'un mobile evoluant selon un axe de 
deplacement, de preference lineaire. 

L'objet de l'invention trouve une application particulierement avantageuse 
mais non exclusivement dans le domaine des vehicules automobiles en vue d'equiper 
differents organes a deplacement en particulier lin6aire dont la position doit etre 
connue et faisant partie, par exemple, d'une bolte de vitesses automatique, d'une 
suspension, d'un embrayage pilote, d'une direction assistee, d'un capteur de reglage 
d'assiette, etc. 

Dans l'etat de la technique, il existe de nombreux types de capteurs sans 
contact adaptes pour connattre la position lineaire d'un mobile se depla9ant en 
translation. Par exemple, le - brevet US 4 810 965 decrit un capteur magnetique 
comportant un circuit magnetique ferme comportant tine piece polaire en forme de U 
pourvue, entre ses deux extremites libres, d'un aimant creant une induction 
magnetique selon une direction perpendiculaire a la surface de la piece polaire. Une 
cellule de mesure mobile est montee entre les branches de la piece polaire pour 
mesurer la valeur de l'induction magnetique en relation de la surface de Ja pidce 

TV 

polaire. Une telle cellule mesure ainsi l'intensite de Tinduction magnetiqu^e fuite 
apparaissant entre les deux branches de la piece polaire, l'intensite de cette induction 
magnetique de fuite variant a la surface de la piece polaire selon Taxe de translation 
de la cellule de mesure. Un tel capteur comporte egalement des moyens de traitement 
du signal de sortie delivre par la cellule de mesure afm de determiner la position 
lin6aire du mobile le long de Taxe de translation. 

Dans certaines applications, par exemple pour un embrayage pilot6, il apparait 
le besoin de connaitre la position lineaire de mobiles se depla?ant a proximite Tun de 

Tautre. La position lineaire de chaque mobile peut alors £tre determinee a Taide d'un 

capteur magnetique de mesure tel que decrit ci-dessus. 

La Deposante a eu le merite de constater que la mesure effectuee par un 

capteur magn6tique etait perturb6e par l'autre capteur magnetique. En d'autres 

termes, la Deposante a constat6 des erreurs d'interferences pour une installation de 
mesure comportant au moins deux capteurs magnetiques de mesure de la position de 

mobiles evoluant selon des trajectoires voisines de deplacement. 



1 er depot 



2 



L/objet de 1 'invention vise done a remedier aux erreurs d'interferences 
apparaissant pour une telle installation de mesure. A cet effet, l'objet de 1 'invention 
vise a proposer un dispositif pour corriger les erreurs d' interferences pour une 
installation de mesure comportant : 
5 • au moins deux capteurs magnetiques de mesure de la position de mobiles 

evoluant selon des trajectoires de deplacement voisines, chaque capteur magnetique 
de mesure delivrant un signal de mesure representative la position du mobile dans 
un circuit magnetique ouvert, 

• et des moyens de traitement des signaux de mesure d61ivres par les 
1 0 capteurs magnetiques de mesure. 

Selon l'invention, les moyens de traitement comportent des moyens de 

corrections -des- -signaux- -magnetiques-de-mesure "pour-tenir^compte— des" erreurs" * 

d'interferences entre les capteurs magnetiques voisins en vue d'obtenir un signal de 
mesure corrigS pour chaque capteur magnetique de mesure. 
15 Avantageusement, les moyens de correction corrigent le signal de mesure de 

chaque capteur magnetique de mesure en fonction de la valeur des signaux de mesure . 
du capteur magnetique de mesure considere et des autres capteurs magnetiques de 



mesure. 
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Selon une caracteristique de Tinvention, les' moyens de traitement delivrent 
pour chaque capteur magn6tique de mesure, un signal de mesure corrige tel que : 




avec : a, a* : coefficients de correction et n : ordre de la correction. 
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Selon une variante de realisation, les moyens de traitement delivrent pour 
chaque capteur magnetique de mesure, un signal de mesure corrige tel que pour un 
ordre de correction de n = 3, les a, i, j et a\ sont tels que : 
0Ci 0 = a-c , otii = l+c 



a'i 0 = a'-c' 



a 2 o = 0 = a' 2 o 



0^21 = ^21=0 



a 2 2 = a'22 = 0 
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a 3 i =3b 



a 32 = - 3b 



a 33 =b 



3 



a' 3 o = -b' , a*3i = 3b' , a' 32 = -3b' , a'33=b> 

avec a, b, c, a\ b\ c* : coefficients de correction 

de sorte que : 

Sic - (1 + c) Si + (a- c) S 2 + 3bS t S 2 2 -3bSi 2 S 2 + bSi 3 -bS 2 3 
5 S 2c = (1 + C) S 2 + (a 9 - c>) Si + 3b'S 2 - 3VS 2 2 Si + b'S 2 3 - b'Si 3 

on soit : 

Sic = S, + aS 2 + b (Si - S 2 ) 3 + c (S r S 2 ) 

et 

S 2c = S 2 + a'Si + b' (S 2 - SO 3 + C (S 2 - S,) 
10 Selon une autre variante de realisation, les moyens de traitement delivrent pour 

chaque capteur magnetique de mesure,' un signal de mesure corrige tel que pour un 
ordre de correction n = 1, les valeurs de a, a% i, j sont tels que ctio = a, an = 1 et 

a' to - a\ a'n = 1 de sorte que : 

Sic = S!+aS 25 et Sac^Sa + a'Si 
1 5 Avantageusement, chaque signal de mesure S i , S 2 est tel que 

s <r S b 



Si = 



s a +s b 



avec S a , S b , et S c , S d , un couple de signaux etementaires de mesure delivres par 
une paire de cellules de mesure montees dans le circuit magnetique ouvert 
20 Un autre objet de Tinvention est de proposer une installation de mesure 

comportant : 

- un premier capteur magnetique de mesure delivrant un premier signal de 
mesure de la position d'un premier mobile evoluant selon une trajectoire de 
d£placement, la valeur du premier signal de mesure dependant de la position dudit 

25 mobile dans un circuit magn6tique ouvert, 

- au moins un deuxi&ne capteur magnetique de mesure delivrant un deuxieme 
s ignal magnetique de mesure de la position d'un deuxieme mobile 6voluant selon 
une trajectoire de deplacement voisine de la trajectoire de deplacement du premier 
mobile, la valeur du deuxieme signal de mesure dependant de la position dudit 

30 mobile Hans un circuit magnetique ouvert, 

- et un dispositif de correction conforme a Pinvention. 
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Un autre objet de Invention est de proposer un capteur magnetique sans 
contact adapte pour determiner la position d'un mobile, en etant de conception 
simple, economique et pouvant fonctionner avec un large entrefer. 

Ainsi, chaque capteur magnetique de mesure de l'installation conforme a 
5 l'invention, comporte des moyens de creation d'un flux magnetique selon une 
direction perpendiculaire a la surface d'au moins une ptece polaire k partir de 
laquelle apparait un flux magnetique de fuite dont Tintensite varie a la surface de la 
piece polaire selon Taxe de deplacement, ces moyens de creation d'un flux 
magn6tique etant montes depla^ables par le mobile en delimitant au moins un 
10 entrefer avec une piece polaire faisant partie du circuit magnetique ouvert, chaque 
capteur magnetique de mesure comportant au moins une cellule de mesure montee de 

-manure fixe -dans-le--cireuit-magn6tique-a ^ -proximite-d ? tm-~po^^extr6me "de-1a-" 

trajectoire de deplacement de maniere k mesurer le flux magnetique d61ivre par les 
moyens de creation diminu6s d'un flux magnetique de jftiite apparaissant a partir de 
15 la piece polaire et variant selon la trajectoire de d6placement 

Par exemple, les moyens de creation d'un flux magnetique des deux capteurs 
de mesure sont montes k proximite selon des trajectoires de deplacement paralleles. 

Selon une variante prefer6e de realisation, le capteur magnetique comporte une 
deuxieme cellule de mesure montee de maniere fixe dans le circuit magnetique a 
20 proximit6 de 1 'autre point extreme de d6placement de maniere a mesurer le flux 
magnetique delivre par les moyens de cr6ation diminue du flux magnetique de fuite. 

Avantageusement, les moyens de creation du flux magnetique sont montes 
depla9ables en translation. 

Avantageusement, les moyens de creation du flux magnetique sont constitu6s 
25 par un <S6ment de forme annulaire ou de disque, aimante radialement ou axialement 
dont l'axe est parallele k Taxe de translation. 

Selon une autre forme de realisation, les moyens de creation du flux 
magnetique sont constitu6s par une serie d'au moins quatre aimants dont les 
directions d'aimantation sont dScalees deux k deux de 90°. 
30 Selon une autre forme de realisation, les moyens de creation du flux 

magnetique sont r6alis6s par au moins un aimant dont la direction d'aimantation est 
parallele a Taxe de translation. 
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Selon certaines applications, le circuit magnetique ouvert comporte une 
deuxieme piece polaire disposee en regard de la premiere ptece polaire en delimitant 
avec cette derniere un entrefer. 

Selon cette variante de realisation la deuxieme piece polaire est pourvue des 
5 moyens de creation du flux magnetique. 

Par exemple, cette deuxieme piece polaire est formee par un element tubulaire 
6quipe de Pelement annulaire aimante radialement. 

Avantageusement, Tune ou P autre des pieces polaires possede(nt) un projfil 
plan adapte pour ameliorer la linearite du signal de sortie d61ivre par les cellules de 
10 mesure. 

Diverses autres caract6ristiques ressortent de la description faite ci-dessous en 
reference aux dessins annexes qui montrent, a titre d r exemples non limitatifs, des 
formes de realisation de l'objet de Tinvention. 

La Figure 1 est une vue schematique d'une installation de mesure mettant en 
1 5 oeuvre un dispositif de correction conforme k F invention. 

Les Figures 2 et 3 sont des graphiques illustrant im aspect de Pinventiqn. 

La Figure 4 est une vue schematique montrant le principe d'un capteur mis en 
ceuvre dans le cadre de 1* invention. ■< ? 

La Figure 5 est une vue schdmatique en perspective montrant une ,yariante 
20 pr6feree de realisation du capteur utilise. & : 

Les Figures 6 et 7 sont des vues en perspective montrant diverses formes de 
realisation des moyens de creation d*un flux magnetique. 

Les Figures 8 et 9 illustrent deux variantes de realisation de profil de pieces 
polaires pouvant etre mises en oeuvre par un capteur dans le cadre de V invention. 
25 Les Figures 10 et 11 sont des vues en perspective de deux variantes de 

realisation du capteur dans le cadre de l'invention. 

Tel que cela apparalt plus precis6ment k la Fig. 1, Fobjet de Pinvention 
concerne un dispositif pour corriger les erreurs d'interf&rences pour une installation 
de mesure A comportant au moins deux capteurs magnetiques li, I2 adaptes pour 
30 mesurer chacun la position d'un mobile respectivement 2 U 2 2 evoluant selon des 
trajectoires de deplacement voisines. Chaque capteur magnetique li, 1 2 comporte un 
circuit magn6tique ouvert 3^ 3 2 et delivre un signal de mesure representatif de la 
position du mobile 2i, 2 2 dans ledit circuit magnetique ouvert. Cette installation de 
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mesure A comporte egalement des moyens de traitement M des signaux de 
mesure Si, S 2 delivres respectivement par les capteurs magnetiques li, 1 2 . 

Confonnement a Finvention, les moyens de traitement M comportent des 
moyens de correction des signaux magnetiques de mesure Si, S 2 pour tenir compte 
5 des erreurs d'interferences entre les capteurs magnetiques voisins l u 1 2 en vue 
d'obtenir un signal de mesure coirigS Si c , S2 C pour chaque capteur magnetique de 
mesure. En effet, il a ete constate que la mesure realisee par un capteur est perturbee 
par la presence de Fautre capteur et reciproquement. L'objet de Finvention vise done 
a corriger les signaux magnetiques de mesure Si, S 2 pour tenir compte de 

1 0 F interference entre les capteurs. 

Selon une caracteristique avantageuse de realisation, les moyens de correction 

corn-gent- le- signal -de-mesure-Si— S2 de-ehaque capteur-magnetique *de"mesure- en" 

fonction de la valeur des signaux de mesure du capteur magn6tique de mesure 
consid£re et des autres capteurs magnetiques de mesure. En effet, il a ete constate 

15 que Pintensite de la perturbation creee par un capteur depend de la valeur prise par . 
ledit capteur et de la valeur prise par Fautre capteur. Ainsi, par exemple dans le cas 
de la mesure de la position lin6aire de deux mobiles voisins, la mesure realisee par le 
capteur lj est perturbee par la presence du mobile 2 2 auquel est associe le capteur 1 2 . 
Cette perturbation depend de la position du mobile 2 2 . Par ailleurs, pour une position 

20 donnee du mobile 2 2 , la perturbation depend egalement de la position du mobile 2 S . 
Inversement, la mesure realisee par le capteur 1 2 est perturbee par la presence du 
mobile 2i auquel est associe le capteur l t . Cette perturbation depend de la position 
donnee du mobile 2 X . Par ailleurs, pour une position donnee du mobile 2 U la 
perturbation depend egalement de la position du mobile 2 2 . 

25 Pour une installation de mesure A, il est possible de determiner Ferreur sur le 

signal de mesure Si en fonction du signal de mesure S 2 . Le graphique de la Fig. 2 
represente cette erreur A sur le signal de mesure Si en fonction du signal de mesure 
S 2 . II ressort de ce graphique que Ferreur ASi est globalement une fonction lineaire 
du signal de mesure S 2 . II est ainsi possible, en connaissant les signaux de mesure Si, 

30 S 2 de d6finir un signal de mesure corrig6 pour le capteur li tel que S ic = Si + a S 2 . 

De meme, il est possible de d6finir un signal de mesure corrigS pour le 
capteur 1 2 tel que S 2c = S 2 + a*Si, avec a, a' des coefficients de correction. 
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II est a noter qu'un tel signal corrige Su, S2 C reste entach6 d'erreurs en raison 
de F approximation lineaire de la correction apportee (correction d'ordre n = 1). 

Le residu d'erreur 8 apres cette correction d'ordre 1 est represente a la Fig. 3, 
en fonction de la difference des signaux Si - S 2 . Ce residu d'erreur peut, par 
exemple, 6tre approxime par un polynome d'ordre 3 sur (Si - S2) dont les 
coefficients des exposants pairs sont nuls. Ainsi, il est possible, pour un ordre de 
correction d'ordre 3 (n = 3) de calculer un signal corrige tel que : 



et 



Sic = (1 + c) Si + (a - c) S 2 + 3bS t S 2 2 - 3bSi 2 S 2 + bSi 3 - bS 2 3 



S 2c = 0 + C) S 2 + (a* - c') Si + 3b'S 2 Si 2 - 3b'S 2 2 Si + b'S^-VS, 3 



ou soit : 



et 



Sic= Si + aS 2 + b (Si - S 2 ) 3 + c (Si- S 2 ) 



S 2c = S 2 + a'Si + V (Si - S 2 ) 3 + c' (S 2 - SO 
15 avec b, c, b', c* des coefficients de correction. 

D'une maniere generate, il peut 8tre defini, pour chaque capteur de mesure, \m 
signal de mesure corrige tel que : * 



sic =£ Y,<*„s/s 2 '- J 



S 2 c -±(±<x' v S/S/- J ) 

i=i y J=0 J 



1p. 



20 avec : a, a' : coefficients de correction et n : ordre de la correction. 

Pour un ordre de correction d'ordre 3 (n = 3), les a, i, j et a' sont tels que 



OC10 = a-c 



a'lo — a'-c* 



an = 1+c 

a 2 i=a' 2 i=0 , a 22 = a' 22 = 0 



a 20 = 0 = a' 20 , 
25 a 30 = -b , a 3 i=3b , a 32 = -3b 

a' 30 = -b* , a' 3 i = 3b' , a' 32 = -3b> 

de sorte que : 

Sic = (1 + c) Si + (a - c) S 2 + 3bS, S 2 2 - 3bSi 2 S 2 + bSf*- bS 2 3 



a 33 =b 
a> 33 = b' 



S 2c = (1 + c>) S 2 + (a' - c') Si + 3VS 2 Si 2 - 3b'S 2 2 S, + b'S 2 3 - b'Si 3 



30 ou soit 
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S, c = S, + aS 2 + b (S, - S 2 ) 3 + c (S r S 2 ) 

et 

S 2c = S 2 + a'S! + b' (S 2 - S,) 3 + c' (S 2 - S,) 
Pour un ordre 1 de correction, les valeurs de a, i, j et a* sont tels que : 
«io = a a n = l a'io = a' a' u = l 

U ressort de la description qui precede que les moyens de traitement des 
signaux permettent de corriger les erreurs d 'interferences pour une installation de 
mesure A comportant deux capteurs magnetiques de mesure de la position de 
mobiles 2 U 2 2 se deplacant a proximit6. Bien entendu, l'objet de 1 'invention peut etre 
applique pour une installation de mesure A comportant plus de deux capteurs 
magnetiques de mesure. 

ehaque-capteurmagnetique-1^ 
pour mesurer la position d'un mobile evoluant selon une trajectoire donnee. La Fig. 
4 illustre un exemple pr6f6r6 de realisation d'un capteur magnetique X x adapte pour 
determiner la position d'un mobile 2j au sens general se deplacant selon un axe de 
deplacement Tj qui dans 1 'exemple illustr6 est un axe de translation. Le mobile 2i est 
constitue par tout type d'organes ayant dans 1 'exemple illustre une course lineaire 
faisant partie, de pr6ference, mais non exclusivement, d'un dispositif equipant un 
vehicule automobile. Dans la suite de la description, le mobile 2i est considere 
comme ayant une course lineaire mais il est clair que l'objet de l'invention peut 
s'appliquer pour un mobile 2j ayant une course de deplacement differente par 
exemple circulaire. D'une maniere gen6rale, le mobile 2i evolue selon l'axe de 
deplacement Ti entre deux points extremes not6s P! et P 2 dans 1 'exemple illustre a la 
Fig. 4. 

Le capteur h comprend un circuit magnetique fixe 3j comportant des moyens 
4i de creation d'un flux magnetique qui, dans l'exemple illustre, est dirige selon une 
direction ft perpendiculaire a l'axe de translation T x . Le circuit magnetique 3, 
comporte egalement au moins une premiere piece polaire 5i presentant une surface 
6i s'etendant sensiblement perpendiculairement a la direction f, du flux magn6tique 
et parallelement a l'axe de translation Tj. 

Les moyens 4 t de cr6ation du flux magn6tique sont montes d6pla?ables par le 
mobile 2i en delimitant avec la premiere ptece polaire 5j un entrefer 8 t . De 
preference, les moyens de creation du flux magnetique 4i sont constitues par un 
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aimant faisant partie ou rapporte de toute maniere appropriee sur le mobile 2i dont la 
position est a determiner selon l'axe de deplacement Ti- L' aimant 4 t delivre ainsi un 
flux magnetique oriente perpendiculairement k la surface 61 de la premiere piece 
polaire 5. H est a noter qu'il peut etre obtenu un flux magnetique oriente 
5 perpendiculairement k la surface 6i de la premiere piece polaire 5 avec un aimant 
dont la direction d'aimantation est parallele k 1'axe de translation. 

II est a considerer que la piece polaire 5i presente une longueur au moins egale 
k la course a mesurer du mobile 2 X determin6e entre les points extremes Pi et P 2 . Par 
ailleurs, comme cela ressortira de la description qui suit, la premiere piece polaire 5i 

10 est realisee dans un mat6riau adapte pour limiter Teffet d'hyster6sis et selon des 
dimensions appropri6es pour ne pas atteindre sa valeur de saturation magnetique. 

Le capteur li comporte au moins une premiere cellule de mesure Hi montee 
dans le circuit magnetique 3i et apte a mesurer la valeur du flux magnetique en 
relation de la premiere piece polaire 5i. Une telle cellule de mesure Hi comme par 

1 5 exemple une cellule a effet hall est apte a mesurer, a une position determinee fixe, les 
variations de la valeur du flux magnetique circulant dans le circuit magnetique. Dans 
Texemple illustre a la Fig. 4, la cellule de mesure lit est montee a proximity d'un 
point extreme de deplacement P 2 . Plus pr6cisement la cellule de mesure Hi est 
mont6e en dehors de la course du mobile 2i et a proximite d'un point extreme de 

20 deplacement. _ 

II doit etre compris que la cellule Hi mesure le flux magnetique delivre par 
Taimant 4i diminu6 du flux magnetique de fuite dont certaines lignes de champ F ont 
et6 representees a la Fig. 4. La cellule Hi mesure ainsi le flux magnetique r6siduel a 
une extr6mit6 de deplacement, ce flux magnetique residuel etant egal au flux total de 

25 Taimant 4i diminue du flux magnetique de fuite direct entre le circuit magnetique 3i 
et Taimant 4\. Dans la mesure ou le flux de fuite depend de fa9on monotone de la 
position relative entre Taimant 4i et la cellule Hi, le signal de sortie delivre par la 
cellule Hi donne une information de la position de Taimant 4i, et par suite du 
mobile 2i selon Taxe de translation Ti. Bien entendu, la mesure est possible si le 

30 circuit magnetique et en particulier la piece polaire 5i n'est pas saturee. Le signal de 
sortie delivre par la cellule de mesure Hi est transmis a des moyens de traitement du 
signal, tels que decrits ci-avant, permettant de determiner la position lineaire du 
mobile 2i le long de Taxe de deplacement Ti. 



l er depot 



10 

Selon une caracteristique preferee de realisation, le capteur It comporte une 
deuxieme cellule de mesure 13, montee de maniere fixe dans le circuit magn6tique 3, 
a proximite de 1'autre point extreme, a savoir P, dans l'exemple illustre a la Fig. 5. 
Comme explique ci-dessus, les cellules 11, et 13, sontplacees en dehors de la course 
5 delimitee entre les points P, et P 2 . Cette deuxieme cellule de mesure 13, est apte 
egalement a mesurer le flux magnetique delivre par l'aimant 4, diminu6 du flux 
magnetique de fuite. H est a noter que dans les exemples illustres, les cellules de 
mesure 11,, 13, sont fixees sur la piece polaire 5,. Bien entendu, les cellules de 
mesure 11,, 13, peuvent etre places k proximity des points extremes Pi et P 2 sans 

1 0 dtre en contact direct avec la piece polaire 5, . 

La r6alisation d'un capteur magnetique 1, comportant deux cellules de mesure 

ili,-13,-peiraet-d-oBt^^ 

linearite du signal de sortie S a , S b des cellules de mesure. 

Selon une caracteristique de realisation, il peut Stre envisage que les moyens de 

15 traitement calculent, pour determiner la position du mobile 2,, la difference entre les 
signaux de sortie S a , S b delivr6s par la premiere 11, et la deuxieme 13, cellules de 
mesure, divisee par la somme des signaux de sortie delivres par la premiere 11, et la 
deuxieme 13, cellules de mesure. Soit Si = Sa - Sb / Sa + Sb avec Sa, Sb les 
signaux etementaires de mesure delivr6s par la paire de cellules de mesure 11,, 11 3 . 

20 Un tel traitement permet d'obtenir un signal de sortie qui est peu sensible aux derives 
des signaux delivres par les cellules 11,, 13, dues par exemple a des variations 
d'entrefer ou de temperature. 

Dans l'exemple illustre aux Fig. 4 et 5, les moyens de creation d'un flux 
magnetique 4, sont r6alises par l'intermediaire d'un aimant dont la direction 

25 d'aimantation est perpendiculaire k la surface 6, de la premiere piece polaire 5,. 
Dans le cas ou le mobile 2, subit egalement une rotation selon l'axe T,, il peut etre 
envisag6 de realiser, comme illustre a la Fig. 6, les moyens de cr6ation du flux 
magnetique 4 t par l'intermediaire d'un element annulaire 14, ou en forme de disque 
aimante radialement dont l'axe Aj est parallele a l'axe de deplacement T,. Dans 

30 l'exemple illustre a la Fig. 7, Les moyens 4j de creation du flux magnetique sont 
constitu6s par une serie d'au moins quatre aimants IS, dont les directions 
d'aimantation sont decalees deux a deux de 90°. 
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Selon une caracteristique avantageuse illustree plus pr6cis6ment aux Fig. 8 et 
9, la piece polaire 5i peut posseder un profil plan adapte pour ameliorer la linearite 
du signal de sortie d61ivre par les cellules de mesure lit, 13i. Par exemple, la piece 
polaire 5i peut pr6senter une surface symetrique constitute par deux troncs de cone 

5 montes tete beche avec leurs plus grandes bases jointives (Fig. 8) ou avec leurs 
petites bases jointives (Fig. 9). 

La Fig. 10 illustre une autre variante de realisation du capteur mettant en ceuvre 
une deuxieme piece polaire 18i identique ou non a la premiere piece polaire Sj 
permettant de limiter les fuites magnetiques, c'est-a-dire permettant de canaliser le 

10 flux magnetique dans le circuit magn&ique 3j. Dans Texemple illustre a la Fig. 10, la 
deuxi&ne piece polaire 18j comporte une surface plane disposee en regard de la 
premiere piece polaire 5i en delinritant avec cette derniere un entrefer 19i a Time de 
son extr6mit6. L'autre extremite de cette deuxieme piece polaire 18i est equipee de 
Taimant 4i qui delimite 6galement un entrefer reduit 8 t avec la premiere piece 

15 polaire 5j. 

La Fig. 11 illustre une autre forme de realisation de la deuxi&me piece 
polaire 18i realisee par un element tubulaire sur lequel est monte P el&nent aimulaire 
. aimante radialement 14i tel qu'illustre a la Fig. 6. Cette deuxieme piece polgire 18 x 
delimite 6galement un entrefer 19i avec la premiere pi&ce polaire Si. ^ ? 

20 Dans la description qui precede, seul le capteur li a ete decrit pr6ci$£ment 

Bien entendu, le deuxieme capteur I2 qui peut etre realise de la meme mantere que le 
capteur li ne sera pas d6crit plus en detail dans la mesure ou il comporte les mdmes 
elements constitutifs avec un indice 2 en lieu et place de Pindice 1. Le deuxieme 
capteur 1 2 delivre ainsi deux signaux 616mentaires de mesure S c , S<$. 

25 L'invention n'est pas limitee aux exemples decrits et repr6sent6s car diverses 

modifications peuvent y etre apport6es sans sortir de son cadre. 
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REVINDICATIONS 

1 - Dispositif pour corriger les erreurs d'interferences pour une installation de 
mesure (A) comportant : 

• au moins deux capteurs magnetiques (1,, 1 2 ) de mesure de la position de 
mobiles (2,, 2 2 ) evoluant selon des trajectoires de deplacement voisines, chaque 
capteur magnetique de mesure (Si, Sa) dehvrant un signal de mesure representatif de 
la position du mobile dans un circuit magnetique ouvert (3i, 3 2 ), 

• et des moyens de traitement (M) des signaux de mesure delivr6s par les 
capteurs magnetiques de mesure, 

caracterise en ce que les moyens de traitement (M) component des moyens de 
correction des signaux magnetiques de mesure pour tenir compte des erreurs 
-d'interferences- enfre-les-eapt^^ 

signal de mesure corrige (S lc , Sjc) pour chaque capteur magnetique de mesure. 

2- Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que les moyens de 
correction corrigent le signal de mesure (Si, S 2 ) de chaque capteur 
magnetique (1,, 1 2 ) de mesure en fonction de la valeur des signaux de mesure du 
capteur magnetique de mesure considere et des autres capteurs magnetiques de 



3 - Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caracteris6 en ce que les moyens de 
traitement (M) delivrent pour chaque capteur magnetique de mesure, un signal de 
mesure corrige tel que : 



avec : a, a* : coefficients de correction 
et n : ordre de la correction. 

4 - Dispositif selon la revendication 3, caract6rise en ce que les moyens de 
traitement (M) delivrent pour chaque capteur magn6tique de mesure (li, 1 2 ), un 



mesure. 




signal de mesure corrige tel que pour un ordre de correction de n = 3, les a, i, j et a', 
sont tels que : 



(Xio = a-c 



an = 1+c 



13 



a'io = a'-c' , a'n = l+c' 

a 20 = 0 = a' 2 o , a 21 =a , 2 )=0 , a 22 = a'22 = 0 

a 3 o = -b , a 3 i = 3b , a 3 2 = -3b , a 33 =b 

a> i0 = -V , a' 3 i = 3b' , cc' 3 2 = -3b' , a' 33 = b' 

avec a, b, c, a\ b\ c' : coefficients de correction 

de sorte que : 

Sic = (1 + c) S, + (a - c) S 2 + 3bS, S 2 2 - 3bSi 2 S 2 + bS, 3 - bS 2 3 
S 2o = (1 + C) S 2 + (a' - c') S, + 3b'S 2 Si 2 - 3b'S 2 2 Si + b'S 2 3 - b'S t 3 

ou soit : 

S lc = Si + aS 2 + b (S! - S 2 ) 3 + c (S r S 2 ) 

et 

S 2c = S 2 + a'S, + b' (S 2 - S,) 3 + c* (S 2 - Si) 

5 - Dispositif selon la revendication 3, caract6ris6 en ce que les moyens de 
traitement (M) delivrent pour chaque capteur magnetique de mesure (lj, 1 2 ), un 
signal de mesure corrig6 tel que pour un ordre de correction n = 1, les valeurs de a, 
a\ i, j sont tels que aio = a, ai 1 = a' et a' )0 = a', a' 1 1 = 1 de sorte que : - "" 

Si c =Si + aS 2> et S 2c =S 2 + a'Si 

6 - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 5, caract6rise en ce que.chaque 
signal de mesure S\, S 2 est tel que '. • 



Si = 



S-S, 



b 



s a +s„ 



8.= ^ 



s d +s c 



avec S a , Sb, et S C5 Sa> un couple de signaux 61ementaires de mesure d61ivres par une 
paire de cellules de mesure mont6es dans le circuit magn&ique ouvert 
7 - Installation de mesure caracterisee en ce qu'elle comporte : 

- un premier capteur magn6tique de mesure (li) d61ivrant un premier signal 
de mesure (Si) de la position d'un premier mobile (2j) evoluant selon une trajectoire 
de-d6placement (Ti), la valeur du premier signal de mesure (Si) dependant de la 
position dudit mobile dans un circuit magnetique ouvert (3i), 

- au moins un deuxieme capteur magnetique de mesure (1 2 ) deiivrant un 
deuxieme-signal magnetique de mesure (S 2 ) de la position d'un deuxieme mobile (2 2 ) 
evoluant selon une trajectoire de deplacement (T 2 ) voisine de la trajectoire de 
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deplacement (Tj) du premier mobile, la valeur du deuxieme signal de mesure (S 2 ) 
dependant de la position dudit mobile dans un circuit magnetique ouvert (3 2 ), 

- et un dispositif de correction conforme a Tune des revendications 1 a 6. 

8 - Installation de mesure selon la revendication 7, caracterisee en ce que chaque 
5 capteur magnetique de mesure (lj, 1 2 ) comporte des moyens de creation d'un flux 

magnetique (4j, 4 2 ) selon une direction perpendiculaire k la surface (5 a , 5 2 ) d'au 
moins une piece polaire a partir de laquelle apparait un flux magnetique de fiiite dont 
Tintensite varie k la surface de la pi&ce polaire selon l'axe de deplacement, ces 
moyens de creation d'un flux magnetique (4 U 4 2 ) etant montes depla9ables par le 

10 mobile en delimitant au moins un entrefer (8 t , 8 2 ) avec une piece polaire faisant 
partie du circuit magnetique ouvert, chaque capteur magnetique de mesure 

eomportant-au-moins-une-eeM 

circuit magnetique a proximite d'un point extreme de la trajectoire de deplacement 
de maniere a mesurer le flux magnetique delivre par les moyens de creation diminues 

1 5 d'un flux magnetique de fuite apparaissant a partir de la piece polaire et variant selon 
la trajectoire de deplacement. 

9 - Installation de mesure selon la revendication 7 ou 8, caracterisee en ce que les 
moyens de creation d'un flux magnetique (4 U 4 2 ) des deux capteurs de mesure sont 
montes & proximite selon des trajectoires de deplacement paralleles. 

20 10 - Installation de mesure selon la revendication 8, caracterisee en ce que chaque 
capteur magnetique de mesure (lj, 1 2 ) comporte une deuxieme cellule de mesure 
(13 u 13 2 ) montee de manure fixe dans le circuit magnetique (3i, 3 2 ) a proximite de 
T autre point extreme de deplacement de maniere a mesurer le flux magn6tique 
delivre par les moyens de creation (4,, 4 2 ) diminue du flux magnetique de fuite. 

25 11 - Installation de mesure selon la revendication 8, caracteris6e en ce que les 
moyens de creation d'un flux magnetique (4 1? 4 2 ) sont montes depla9ables en 
translation. 

12 - Installation de mesure selon la revendication 11, caracterisee en ce que les 
moyens de creation d'un flux magnetique (4i, 4 2 ) sont constitues par un element de 

30 forme annulaire ou de disque (14 x , 14 2 ) aimante radialement ou axialement dont 
Taxe est parallele a Taxe de deplacement en translation. 

13 - Installation de mesure selon la revendication 11, caracteris6e en ce que les 
moyens de creation d'un flux magnetique sont constitues par une serie d'au moins 
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quatre aimants (ISj, 15 2 ) dont les directions d'aimantation sont decalees deux a deux 
de 90°. 

14 - Installation de mesure selon Tune des revendications 11 a 13, caracterisee en 
ce que le circuit magnetique ouvert (3i, 3 2 ) comporte une deuxieme piece polaire 

5 (18], 18 2 ) disposee en regard de la premiere piece polaire (5i, 5 2 ) en delimitant avec 
cette derniere un entrefer (19i, 192). 

15 - Installation de mesure selon la revendication 14, caracterisee en ce que la 
deuxi&me piece polaire (I81, 18 2 ) est pourvue des moyens de creation du flux 
magnetique (4i, 4 2 ). 

10 16 - Installation de mesure selon la revendication 14, caracterisee en ce que la 

deuxieme ptece polaire (I81, 18 2 ) est formee par un element tubulaire 6quip6 de 

T616ment annulaire aimante radialement (14j, 14 2 ). 

17 - Installation de mesure selon la revendication 13, caracterisee en ce que Tune 

ou Pautre des pieces polaires (5i, I81 - 5 2> 18 2 ) possede(nt) un profil plan adapte pour 
15 ameliorer la lin6arite du signal de sortie delivre par les cellules de 

mesure (Hi, 13 t - 11 2? 13 2 ). 
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